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Рис. 1. BPMN-диаграмма БП «Сбор предложений»  
для проведения работ на фонде скважин 
Работа с журналами ведётся в веб-интерфейсе среды ELMA-BPM. 
На сегодняшний день в среде разработки ELMA BPM из программных средств реали-
зованы следующие сервисы: «Сбор предложений на проведение работ на фонде скважин», 
«Формирование журнала на проведение ГТМ», «Формирование журнала на проведение 
ГДИС и ГКИ», «Формирование журнала на проведение ПГИ», «Формирование журнала на 
проведение ГИС». 
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Введение 
Развитие космической промышленности на территории постсоветского пространства 
приводит к росту строительства в этой области. Производство космических кораблей и спут-
ников бесспорно является науко – трудоемкой отраслью. Прежде чем вывести космический 
спутник на орбиту необходимо провести ряд мероприятий с целью выявления каких – либо 
недостатков, дефектов. Такими мероприятиями могут являться имитационное, физическое, 
математическое моделирование. 
Процесс физического моделирования должен отвечать условиям, которые максимально 
приближенны к реальным. К одним из таких условий относится невесомость. 
Имитация невесомости является одной из главных задач испытания космических спут-
ников в земных условиях, решением которой может быть применение систем обезвешивания 
[1]. 
Сами системы обезвешивания в основном делятся на три группы: активные, пассивные 
и комбинированные. В активных системах обезвешивание достигается посредством регули-
рования момента создаваемым электроприводом, в пассивных – посредством использования 
противовесов, в комбинированных – сочетаются свойства первых двух систем. Помимо это-
го, во время испытаний необходимо точно отслеживать перемещение элементов космиче-
ских спутников посредствам следящих систем. 
Основным элементом любой системы обезвешивания является электропривод. На 
практике применяют следующие типы электрических двигателей в приводе: асинхронный 
двигатель, двигатель постоянного тока, синхронный двигатель с постоянными магнитами.  
Математическое моделирование 
Проведем математическое описание синхронного привода с постоянными магнитами 
(СДПМ). 
Уравнение электрического равновесия примет вид [2]. 
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где m  – угловая скорость вращения ротора;   – угловая скорость вращения магнитного по-
ля статора; J – момент инерции приведенный к ротору; сМ  – момент сопротивления маши-
ны; sR  и sL – сопротивление и индуктивность обмотки статора соответственно; р – число пар 
полюсов; bbb MUI ,,  – номинальное значение тока, напряжения, момента соответственно. 
Операторно-структурная схема приведена на рис. 1 согласно системе уравнений. 
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Рис. 1. Операторно-структурная схема модели сервопривода 
Проведем моделирование СДПМ марки HF-KP43B в ППП Matlab приложение Simulink. 
Графики переходного процесса представлены на рис. 2. 
 
 
Рис. 2. Графики переходных процессов 
Очевидно, что для включения данного привода в следящую систему необходимо ввести 
обратную связь по скорости (с регулятором скорости), а для обеспечения активного обезве-
шивания – обратную связь по моменту (с регулятором тока). 
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